Abstract: This paper investigates an adaptive approximation design problem for the tracking control of output-constrained non-affine pure-feedback systems. To satisfy the desired performance without constraint violation, we employ a barrier Lyapunov function which grows to infinity whenever its argument approaches some limits. The main difficulty in dealing with pure-feedback systems considering output constraints is that the system has a non-affine appearance of the constrained variable to be used as a virtual control. To overcome this difficulty, the implicit function theorem and mean value theorem are exploited to assert the existence of the desired virtual and actual controls. The function approximation technique based on adaptive neural networks is used to estimate the desired control inputs. It is shown that all signals in the closed-loop system are uniformly ultimately bounded.
Pure-Feedback 
.
일반적인 가우시안 함수의 형태를 가진다.
범용 근사화 성질 을 이용 (universal approximation property)
적응 신경망 시스템 III.
제어기 설계 1.
,
. (17), (20) ,
번째 가상 제어기를 와 같이 제안한다 (24)
번째 르아프노브 함수는 와 같이 정의하자 (26)
실제 제어기 를 과 같이 제안한다 (30)
번째 르아프노브 함수을 과 같이 정의하자 (32)
. . ,
과 같이 정리된다.
의 도함수에서 사용되는 매개변수를 다음과 같이 선정 한다.
로 균일하게 유계된다(UUB: Uniformly Ultimately Bounded).
또한 설계 변수들 을 조절함에 따라 추종 오차는 임의적 으로 작아질 수 있다.
모의 실험 IV.
제안된 제어기의 성능을 검증하기 위해 다음과 같은 시스템을 고려하자 pure-feedback . 
